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Рассматривается линейная задача быстродействия с двумерным управлением:
x =  Ax +  b1u1 +  b2u2, |ui| < 1, lu2l < 1,
x(0) =  x 0, x(Q) =  0, 0  ^  min .
(1)
Пусть u1(t) и u2(t) - управления, переводящие точку x 0 в 0. Обозначим через M 1(0)  
множество точек вида
Множества M 1(0)  и M2(0)  являются выпуклыми, содержащими 0 в качестве внутрен­
ней точки.
Очевидно, что множество M 1(0)  является областью управляемости в начало коор­
динат для системы
а множество M2(0)  - областью управляемости в начало координат для системы
Рассмотрим множество M3(0)  =  x 0 — M2(0).  Оно является выпуклым, содержащим 
x 0 в качестве внутренней точки. Так как области управляемости M 1(0)  и M2(0)  удо­
влетворяют условиям:M1 ( 0 1) С  M 1( 0 2) и M2( 0 1) С M2( 0 2) при 0 1 < 0 2, то и 
M3(01) С M3(02) при 01 < 02.
Работа выполнена в рамках ФЦП «Научные и научно-педагогические кадры инновационной Рос­
сии» на 2009-2013 годы (госконтракт № 14.А18.21.0357 от 6 августа 2012г.)
0
а через M2(0)  -  множество точек вида
е
0
x =  Ax +  b1u1, |u11 < 1, (2)
x =  Ax +  b2u2, lu2l < 1. (3)
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Теорема. Пусть для задачи (1) выполнены следующие условия:
rank(b1, Ab1, ..., An-1b1) =  n и rank(b2, Ab2, ..., An-1b2) =  n.
Тогда для того, чтобы время быстродействия 0  для задачи (1) было оптимальным, 
необходимо и достаточно, чтобы пересечение множеств M 1(0)  и M3(0)  было непустым 
и не содержало внутренней точки.
Таким образом, время быстродействия 0  должно быть таким, чтобы множества 
M 1(0)  и M3(0)  имели общую граничную точку x0. В этой точке существует (возможно 
не единственная) гиперплоскость, разделяющая эти два множества. Следовательно, в 
этой точке существуют опорные векторы к множествам M 1(0)  и M3(0).  Отсюда сле­
дует, что решение задачи быстродействия (1) сводится к решению следующих задач 
быстродействия:
x =  Ax  +  b1u1, luJ < 1,
(4)
x(0) =  x0, x ( 0)  =  0, 0  ^  m in.
и
x =  Ax  +  b2u2, |u2| < 1,
/  (5)x(0) =  x 0 — x0, x ( 0 )  =  0, 0  ^  m in.
и нахождению такой точки x 0, что время быстродействия 0  будет являться общим как 
для задачи (4), так и для задачи (5) и оно же будет временем быстродействия для 
задачи (1).
Для каждой из задач (4) и (5) время быстродействия, род управления и моменты 
переключения оптимального по быстродействию управления можно находить методом, 
основанном на применении min-проблемы моментов Маркова, предложенном В.И. Ко­
робовым и Г.М. Скляром [1,2].
Построены численные методы решения задачи (1), основанные на применении min- 
проблемы моментов Маркова.
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